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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 
(3) Automatisches Bremssystem fur ein Fahrzeug 

@) Ein automatisches Bremssystem fur ein Fahrzeug wird zur 
Verfugung gestellt. Dieses System umfa&t atlgemein einen 
Geschwindigkeitssensor zum Feststellen der Fahrzeugge- 
schwindigkeit und einen Abstandssensor zum Feststellen 
des Abstands zwischen dem Fahrzeug und dem vorausfah- 
renden Fahrzeug. Das System bestimmt auf der Basis der 
Relatlvgeschwindigkeit zum vorausfahrenden Fahrzeug und 
des Abstands zum vorausfahrenden Fahrzeug eine Grenz- 
zeit, die erforderlich tst, bis das Fahrzeug auf das vorausfah- 
rende Fahrzeug aufprallt, um automatisch eine Bremsung 
auszutdsen. wenn die Grenzzeit kurzer tst ais eine vorgege- 
bene Grenzzeit. 
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Die vorliegende Erfindung bezieht sich allgemein auf 
ein automatisches Bremssystem fiir ein Fahrzeug. Insbe- 
sondere bezieht sich die Erfindung auf ein automati- 
sches Bremssystem fur ein Fahrzeug, dessen Einstellung 
des Bremsbetriebs sich automatisch mit den StraBenbe- 
dingungen oder Fahreigenschafien des Fahrers Mndert. 
wenn das Fahrzeug sich einem vorausfahrenden Fahr- 
zeug nahert. 

Die japanische, erste Offenlegungsschrift Nr. 
55-1 10 647 legt ein automatisches Bremssystem of fen. 
Dieses System miBt den Abstand zwischen dem Fahr- 
zeug. in dem das System insialliert ist. und einem vor- 
ausfahrenden Fahrzeug mittels eines Ultraschallgenera- 
tors. um automatisch zur Fahrgastsicherheit eine Brem- 
sung auszulosen, wenn das Fahrzeug sich dem voraus- 
fahrenden Fahrzeug auf eine vorgegebene Distanz na- 
hert. 

Jedoch wird bei dem automatischen Bremssystem 
nach den Stand der Technik die automatisch e Bremsung 
aufgrund von festgelegien Parametern unabhangig von 
der Fahriechnik des Fahrers oder den sich andernden 
Fahrbedingungen ausgelost Daher lost das System 
manchmal eine automatische Bremsung aus, auch wenn 
der Fahrer hinreichend auf den vorausfahrenden Ver- 
kehr geachtet hat und das Fahrzeug nichi abgebremst 
werden muB. 

Demzufolge ist es eine Aufgabe der vorliegenden Er- 
findung, die Nachteile des Standes der Technik zu ver- 
meiden. 

Es ist eine weitere Aufgabe der Erfindung, ein Brems- 
system fur ein Fahrzeug zur Verfiigung zu stellen, das so 
arbeitet, daB es entsprechend der Fahrtechnik des Fah- 
rers Oder den Fahrbedingungen, wie dem StraBenzu- 
stand, automatisch eine Bremsung auslost, um den Fah- 
rer beim Fahren zu unterstQtzen, ohne fur die Fahrzeug- 
insassen Unbequemlichkeiten zu verursachen. 

Diese und weitere Aufgaben werden durch die Merk- 
male der beigefiigten Patentanspriiche gelost. 

Entsprechend einem Gesichtspunkt der Erfindung 
gibt es ein Bremssystem fur ein Fahrzeug, das umfaBt: 
eine erste Vorrichtung zum Feststellen der Fahrzeugge- 
schwindigkeit, um ein diese anzeigendes Signal bereit- 
zustellen; eine zweite Vorrichtung zum Feststellen des 
Abstandes zwischen dem Fahrzeug und dem vorausfah- 
renden Fahrzeug, um ein diesen anzeigendes Signal be- 
reitzustellen; eine dritte Vorrichtung zum Feststellen 
der Relativgeschwindigkeit zum vorausfahrenden Fahr- 
zeug, um ein diese anzeigendes Signal bereitzusteilen; 
eine vierte Vorrichtung, um die Grenzzeit bis zum Auf- 
prall auf das vorausfahrende Fahrzeug auf der Basis der 
von der dritten Vorrichtung bestimmten Relativge- 
schwindigkeit und dem durch die zweite Vorrichtung 
bestimmten Abstand zum vorausfahrenden Fahrzeug zu 
bestimmen und ein diese anzeigenden Signal bereitzu- 
steilen; und eine sechste Vorrichtung, die von einem die 
Grenzzeit der vierten Vorrichtung anzeigenden Signal 
abhangt. die kurzer ist als eine gegebene Grenzzeit, zum 
automatischen Auslosen einer Bremsung zum Verrin- 
gern der Fahrzeuggeschwindigkeii. 

Entsprechend einem weiteren Gesichtspunkt der Er- 
findung gibt es ein Bremssystem fiir ein Fahrzeug, das 
umfaBt: eine erste Vorrichtung zum Feststellen der 
Fahrzeuggeschwindigkeit, um ein diese anzeigendes Si- 
gnal bereitzusteilen; eine zweite Vorrichtung zum Fest- 
stellen des Abstands zwischen dem Fahrzeug und dem 
vorausfahrenden Fahrzeug, um ein diesen anzeigendes 



Signal bereitzusteilen; eine dritte Vorrichtung zum 
Feststellen der Relativgeschwindigkeit zum vorausfah- 
renden Fahrzeug, um ein diese anzeigendes Signal be- 
reitzusteilen; eine vierte Vorrichtung. um die Grenzzeit 
5 bis zum Aufprall auf das vorausfahrende Fahrzeug auf 
der Basis der von der dritten Vorrichtung bestimmten 
Relativgeschwindigkeit und dem durch die zweite Vor- 
richtung bestimmten Abstand zum vorausfahrenden 
Fahrzeug zu bestimmen und ein diese anzeigenden Si- 

10 gnal bereitzusteilen; eine sechste Vorrichtung mit einem 
Speicher zum Speichern eines Minimalwerts fur die 
Grenzzeit. die durch die vierte Vorrichtung wahrend 
einer durch den Fahrer ausgelosten Bremsung bestimmt 
wird; und eine siebte Vorrichtung, die von einem die 

15 Grenzzeit der vierten Vorrichtung anzeigenden Signal 
abhangt. die kurzer ist als der im Speicher der sechsten 
Vorrichtung gespeicherte Minimalwert der Grenzzeit 
zum automatischen Auslosen einer Bremsung zum Ver- 
ringern der Fahrzeuggeschwindigkeit. 

20 Fig. 1 ist ein Blockdiagramm. das ein erfindungsge- 
maBes automatisches Bremssystem zeigt. 

Fig. 2 ist ein FluBdiagramm eines Programms oder 
der Ablauf logischer Schritte, die von einem erfindungs- 
gemaBen automatischen Bremssystem durchlaufen wer- 

25 den. 

Die Fig. 3 bis 6 sind FluBdiagramme von Program- 
men, die von verschiedenen Ausfuhrungsbeispielen des 
erfindungsgemaBen automatischen Bremssystems aus- 
gefuhrt werden. 
30 Unter Bezugnahme auf die Zeichnungen, insbesonde- 
re auf Fig. I, wird ein automatisches Bremssystem ge- 
zeigt, das einen Mikrocomputer 1 umfaBt. Dieser Mi- 
krocomputer arbeitet zur Steuerung des Betriebs einer 
Bremse 19. zum Feststellen der Relativgeschwindigkeit 
35 des Fahrzeugs zum vorausfahrenden Fahrzeug und zum 
Feststellen des Abstands zum vorausfahrenden Fahr- 



zeug. 

Das Bremssystem umfaBt auBerdem einen Abstands- 
sensor 3 zum Messen des Abstands L zwischen dem 
40 Systemfahrzeug und dem vorausfahrenden Fahrzeug 
und einen Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 5 zum Mes- 
sen der Geschwindigkeit V des System fahrzeugs. wobei 
beide Sensoren mit Eingangsanschliissen des Mikro- 
computers 1 verbunden sind. Der Abstandssensor 3 
45 kann zum Beispiel mit einem Ultraschall-Sendeempfan- 
ger versehen sein. der den Abstand zwischen dem Sy- 
stemfahrzeug und dem vorausfahrenden Fahrzeug auf 
der Basis des fur den Empfang einer von dem vorausfah- 
renden Fahrzeug reflektierten Ultraschallwelle benotig- 
50 ten Zeitintervalls bestimmt. Der Fahrzeuggeschwindig- 
keitssensor kann ein Geschwindigkeitsmesser sein. Das 
Bremssystem umfaBt auBerdem einen Scheibenwischer- 
sensor 7 und einen Bremssensor 9. Der Scheibenwi- 
schersensor reagiert auf die AN- oder AUS-Signale ei- 
55 nes Wischerschalters, um den Betrieb der Wischer fest- 
zustellen und dadurch als Sensor fur den StraBenzu- 
stand zu dienen. der den StraBenzustand. wie etwa den 
Reibungskoeffizienten der StraBenoberflache feststellt. 
Der Bremssensor 9 reagiert auf die AN- oder AUS-Si- 
60 gnale eines Bremsschalters. der in Verbindung mit der 
Bewegung eines Bremspedals arbeitet. um den Betrieb 
der Bremse 19 festzustellen. Das Bremssystem umfaBt 
auBerdem einen Lenkradsensor 11, einen Richtungsan- 
zeigesensor 13 zum Feststellen des Betriebs des Rich- 
es tungsanzeigers, einen Beschleunigungssensor 14 zum 
Feststellen des Betriebs des Gaspedals, einen Sicher- 
heitsgurtsensor 15 zum Feststellen der Benutzung eines 
Sicherheitsgurts, einen Wahlschalier 16 zur Auswahl 
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von Parametern fiir die Fahreigenschaften einzelner 
Fahrer und einen Zundschlusselschalter 17, der mit den 
Eingangsanschliissen des Mikrocomputers 1 verbunden 
isi. Der Lenkradsensor 11 reagiert auf das Drehen des 
Lenkrads uber einen vorgegebenen Winkel. urn ein die- 
ses anzeigendes Signal auszugeben. 

Mil den Ausgangsanschlussen des Mikrocomputers 
verbunden sind ein hydraulisches Stellglied 21 fur die 
Bremse 19, eine Alarmvorrichtung 23, die zum Beispiel 
einen Summer betatigt, um den Fahrer zu alarmieren, 
und ein Stellglied 24 fur die Sicherheitsgurte, um die 
Sicherheiisgurte entsprechend einem Befehl des Mikro- 
computers, wenn die Sicherheiisgurte angelegt sind, 
weiter zu siraffen, um die Fahrgaste in ihren Sitzen zu 
halten. 

Beim Betrieb ist die Strecke Lo, die zum Anhalten des 
Fahrzeugs durch Bremsen erforderlich ist, nachdem der 
Fahrer erkanni hat, daD ein vorausfahrendes Fahrzeug 
in groBer Nahe ist, gleich der Summe der frei durchfah- 
renen Strecke Lr die das Fahrzeug nach dem Wahrneh- 
men der Gefahr bis zum Treten des Bremspedals durch- 
fahrt, und der Bremsstrecke La. die das Fahrzeug nach 
Betatigung der Bremse bis zum Anhalten durchfahrt. 

Die frei durchfahrene Strecke Lb ist proportional der 
Fahrzeuggeschwindigkeit V und wird durch die Bezie- 
hung Lb = BxV gegeben, wobei B ein Proportionali- 
t£itsfaktor ist. 

Die Bremsstrecke La andert sich wie das Quadrat der 
Fahrzeuggeschwindigkeit V und wird durch die Bezie- 
hung La«A X V2 gegeben, wobei A ein Proportionali- 
t^tsfaktor ist. 

Also wird der Anhalteweg Lo durch die folgende Glei- 
chung gegeben: 

Lo - La +.Lb « a X V2 -h B X V. 

wobei der Proportionalitatsfaktor A proportional dem 
Reibungskoeffizienten ^ zwischen der StraBenoberfla- 
che und den Fahrzeugreifen isL Der Proportionalitats- 
faktor variiert daher zwischen Aw im Falle eines niedri- 
gen Reibungskoeffizienten bei regnerischen (nassen) 
Fahrbedingungen und Ad bei trockenen Fahrbedingun- 
gen. 

Wenn der Abstand zum vorausfahrenden Fahrzeug, 
der durch den Abstandsensor 3 festgestellt wird. kiirzer 
ist als der Anhalteweg Lo, erzeugt der Alarmgeber 23 
ein Alarmsignal, um den Fahrer uber den geringen Ab- 
stand zum vorausfahrenden Fahrzeug zu informieren. 
Wenn danach der Fahrer nicht nach einer vorgegeben 
Zeit (zum Beispiel nach einer Minute) reagiert, um die 
Gefahr zu vermeiden, betatigt der Mikrocompuier die 
Bremse 19. um die Fahrzeuggeschwindigkeit zu verrin- 
gern, um einen Aufprall auf das vorausfahrende Fahr- 
zeug zu vermeiden. 

Unter der Annahme, daB das Zeitintervall bis zum 
Aufprall auf das vorausfahrende Fahrzeug eine Grenz- 
zeit T ist. wird diese Zeit T durch die folgende Gleichung 
ausgedruckt: 



T - L/(V-Vf). 

wobei Vf die Geschwindigkeit des vorausfahrenden 
Fahrzeugs ist. (V— Vf) Ist die Geschwindigkeit des Sy- 
stemfahrzeugs relativ zum vorausfahrenden Fahrzeug, 
die durch Differentiation des Abstands L zum voraus- 
fahrenden Fahrzeug nach der Zeit erhalten werden 
kann. 

Es ist auch gef^hrlich. wenn die Grenzzeit T kurzer ist 



als eine vorgegebene Zeit Tjo. Der Alarmgeber 23 gibi 
ein Alarmsignal. und die automatische Bremse 19 wird 
nach einem vorgegeben Zeitintervall betatigt. 

In Fig. 2 ist das FluDdiagramm eines Programms oder 
5 eines Ablaufs von logischen Schritten gezeigt, die von 
dem erfindungsgemaBen automatischen Bremssystem 
durchlaufen werden. Das Programm beginnt in Abhan- 
gigkeit von dem AN-Signal des Zundschalters 17. das in 
den Mikrocomputer 1 eingegeben wird. 
10 Nach Start des Programms in Schritt 100 geht der 
Ablauf zu Schritt 101. wo auf der Basis des Signals des 
Bremssensors 9 festgestellt wird, ob der Fahrer das 
Bremspedal tritt oder nicht. Wenn die Antwort JA ist, 
wird geschlossen, daQ der Fahrer mit hinreichender Auf- 
15 merksamkeit zum vorausfahrenden Verkehr fahrt, und 
der Ablauf geht zu Schritt 102, wo ein Minimalwert Ai 
fiir die Proportionalit^tskonstante A fur den Bremswert 
La auf der Basis des Abstands L zum vorausfahrenden 
Fahrzeug und der Fahrzeuggeschwindigkeit V be- 

20 stimmt wird und im Speicher gespeichert wird. Zusatz- 
lich wird ein Minimalwert Tj fur die Grenzzeit bei 
Bremsbet^tigung auf der Basis des Abstands L zum vor- 
ausfahrenden Fahrzeug und der Relativgeschwindigkeit 
(V— VF)zum vorausfahrenden Fahrzeug bestimmi. Der 

25 Ablauf geht dann zu Schritt 103. wo festgestellt wird, ob 
die Grenzzeit Ti kurzer ist als ein vorgegebener Wert 
Tig der Grenzzeit- Wenn die Antwort JA ist, geht der 
Ablauf zu Schritt 104, wo der vorgegebene Wert auf die 
Grenzzeit Tj eingestellt und im Speicher gespeichert 

30 wird, 

Verschiedene Fahrer besitzen ihre eigene Abschat- 
zung von sicheren Anhaltewege zwischen ihrem Fahr- 
zeug und dem vorausfahrenden. Die Minimalwerte der 
Proportionalitatskonstanten A und der Grenzzeit wer- 

35 den als Steuerungsparameter fiir den Betrieb der auto- 
matischen Bremse 19 bereitgestellt. Die Minimalwerte 
Al und Tt werden in Abhangigkeit von der Fahrtechnik 
des einzelnen Fahrers und den Verkehrsbedingungen 
eingestellt und konnen so den Fahreigenschaften des 

40 jeweiligen Fahrers entsprechen. 

Der Ablauf geht dann zu Schritt 105. wo auf der Basis 
eines Signals des Scheibenwischersensors 7 festgestellt 
wird, ob der Scheibenwischer betrieben wird oder nicht, 
um festzustellen. ob die StraBenoberflache aufgrund 

45 von Regen rutschig ist oder nicht. Wenn die Antwort JA 
ist, wird geschlossen, daQ der Reibungskoeffizient der 
StraBenoberflache gering ist. und der Ablauf geht dann 
zu Schritt 106, wo die in Schritt 102 abgeleitete Propor- 
tionalitatskonstante Ai mit der fiir nasse Fahrbedingun- 

50 gen vorgegebenen Proportionalitatskonstanten Aw 
verglichen wird. Wenn Ai kleiner ist als Aw. geht der 
Ablauf zu Schritt 107, wo die Proportionalitatskonstan- 
te Aw auf At gesetzt wird und im Speicher gespeichert 
wird. Wenn aber die Antwort in Schritt 105 NEIN ist, 

55 wird geschlossen. daB die StraBenoberflache trocken ist. 
und der Ablauf fahrt mit Schritt t08 fort, wo festgestellt 
wird, ob die Proportionalitatskonstante A| kleiner ist als 
Ad. die fiir trockene Fahrbedingungen bereitgestellt ist. 
Wenn die Antwort JA ist, geht der Ablauf zu Schritt 109, 

60 wo Ao auf Al gebracht wird und im Speicher gespei- 
chert wird. Daher ist festzustellen. daB die obigen 
Schritte einen Wert fiir die Proportionalit^ukonstante 
A bestimmen. der von den Fahrbedingungen und zu- 
saizlich von den Fahreigenschaften des Fahrers ab- 

65 hangt 

Wenn die Antwort bei Schritt 101 NEIN ist, geht der 
Ablauf zu Schritt 1 10, wo die Grenzzeit Ti auf der Basis 
des Abstandes L zum vorausfahrenden Fahrzeug und 
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der Relaiivgeschwindigkeii (V — Vp) zu diesem Zeit- 
punki besiimmt wird. Der Ablauf geht dann zu Schriii 
1 1 1, wo festgesteilt wird, ob die Grenzzeit Ti kleiner ist 
als der vorgegebene Wen Tio fur die Grenzzeit. Wenn 
die Antwort NEIN ist, wird geschlossen» daO genugend 
Zeit zum Vermeiden eines Aufpralls auf das vorausfah- 
rende Fahrzeug verbleibt, und der Ablauf gehl ohne 
Warnung des Fahrers zu Schritt 112. 

In Schritt 112 wird festgesteilt, ob der Scheibenwi- 
scher betrieben wird oder nicht. Wenn die Antwort JA 
ist, geht der Ablauf zu Schritt 1 13. wo die Proporiionali- 
tatskonstante A auf Aw gesetzt wird. um nasse StraBen- 
bedingungen zu berucksichtigen. Wenn die Antwort 
NEIN ist. geht der Ablauf zu Schritt 1 14. wo die Propor- 
tionaliiatskonstanie A entsprechend den trockenen 
StraOenbedingungen auf Ad gesetzt wird. Der Ablauf 
geht dann zu Schritt 1 15. wo der Anhalteweg Lo mathe- 
matisch entsprechend der folgenden Gleichung be- 
stimmt wird: 

Lo«AxV2 + BxV. 

Der Ablauf geht dann zu Schritt 116. wo festgesteilt 
wird, ob der Abstand L zum vorausfahrenden Fahrzeug 
groQer als der Anhalteweg U ist oder nicht. Wenn die 
Antwort JA ist, wird geschlossen, daB der Abstand zum 
vorausfahrenden Fahrzeug hinreichend groB ist, und der 
Ablauf geht zu Schritt 117, wo auf der Basis des Brems- 
sensors 9 festgesteilt wird, ob die automatische Bremse 
19 betatlgt wird oder nicht. Wenn die Antwort JA ist, 
geht der Ablauf zu Schritt 118, wo die Betatigung der 
automatischen Bremse gelost wird, und dann geht der 
Ablauf zu Schritt 101 zuriick. Das Losen der Bremse 19 
wird ausgefuhrt, wenn der Abstand L zum vorausfah- 



de Fahrzeug auffahrt. Wenn zusatzlich in Schritt 111 
eine kiirzere Grenzzeit T| als die vorgegebene Grenz- 
zeit Tio eine geringe Distanz zum vorausfahrenden 
Fahrzeug mit unzureichender Zeit zum Vermeiden ei- 
5 nes Aufpralls anzeigt. gehl der Ablauf zu Schritt 121. wo 
die Alarmvorrichtung 23 betatigt wird, um dem Fahrer 
ein Alarmsignal zu geben. 

Der Ablauf geht dann zu Schritt 122, wo ein Zeitgeber 
in Abhangigkeit von dem in Schritt 121 gegebenen 
10 Alarmsignal siartet. Gleichzeitig wird in Schritt 123 fest- 
gesteilt. ob alle Fahrgasie angeschnallt sind oder nicht. 
Wenn die Antwort JA ist, geht der Ablauf zu Schritt 124, 
wo die Sicherheitsgurte weiter gestrafft werden, um die 
Fahrgaste sicher in ihren Sitzen zu halten. Der Ablauf 
15 geht dann zu Schritt 125. wo festgesteilt wird, ob die Zeit 
T nach Auslosen des Alarmsignals eine vorgegebene 
Zeit To erreicht hat oder nicht. Wenn die Antwort j A ist, 
was bedeutet, daB der Fahrer in dem vorgegebenen 
Zeitintervall To nicht das Bremspedal getreten hat, geht 
20 der Ablauf zu Schritt 126. In Schritt 126 wird die auto- 
matische Bremse 19 betatigt, um die Fahrzeuggeschwin- 
digkeit zu verringern, um einen Aufprall des Fahrzeugs 
auf das vorausfahrende Fahrzeug zu vermeiden. 

Wenn die Antwort bei Schritt 123 NEIN ist, geht der 
25 Ablauf zu Schritt 121 zuriick. wo die Alarmvorrichtung 
betatigt wird, um die Fahrgaste aufzufordern, sich anzu- 
schnallen. Das fuhrt zu einer hohen Anschnallquote. Al- 
ternativ kann bei einer NEIN-Antwort in Schritt 123 der 
Ablauf direkt zu Schritt 125 gehen, wo dann in Schritt 
30 126 nach dem vorgegebenen Zeitintervall To die auto- 
matische Bremse 19 betatigt wird, 

Es ist vorteilhaft, daB das vorgebene Zeitintervall T© 
nach Auslosen der Alarmvorrichtung 23 variabel ist, so 
daB es umgekehrt proportional der Differenz zwischen 
renden Fahrzeug groBer als der Anhalteweg Lo wird. 35 der Grenzzeit Tl und dem eingestellten Wert Tio der 



Das Losen kann schrittweise erfolgen 

Wenn die Antwort in Schritt 117 NEIN ist, geht der 
Ablauf direkt zu Schritt 101. 

Wenn die Antwort bei Schritt 116 NEIN ist, wird 
geschlossen, dafl das Fahrzeug dicht auf das vorausfah- 
rende Fahrzeug auffahrt, und der Ablauf geht zu Schritt 
1 19, wo basierend auf der Ausgabe des Bremssensors 9 
festgesteilt wird, ob die automatische Bremse 19 beta- 
tigt wird Oder nicht. Wenn die Antwort JA ist, geht der 
Ablauf zu Schritt 120, wo auf der Basis der von dem 
Lenksensor 11, dem Richtungsanzeigesensor 13 und 
dem Beschieunigungssensor 14 ausgegebenen Signale 
festgesteilt wird, ob ZusammenstoBvermeidungsmaB- 
nahmen, wie Lenken uber einen vorgegebenen Winkel, 



Grenzzeit ebenso wie einem festen Zeitintervall ist. 
Wenn die Grenzzeit T| wesentlich kurzer ist als der 
eingestellte Wert der Grenzzeit Tie. gibt das an, daB das 
Fahrzeug keine Zeit zum Vermeiden eines Aufpralls mit 
40 dem vorausfahrenden Fahrzeug hat In diesem Fall kon- 
nen zum Beispiel Alarmtone mit einer relativ hohen 
Frequenz erzeugt werden, um den Fahrer in der gefahr- 
licheren Situation als bei dem einfachen Alarmsignal zu 
warnen, 

45 Es ist klar. daB mit dem obigen System bei nahem 
Auffahren auf ein vorausfahrendes Fahrzeug, wenn zum 
Beispiel der Fahrer zur Seite schaui oder das vorausfah- 
rende Fahrzeug plotzlich bremst. die Bremse 19 auto- 
matisch betatigt wird. um die Fahrzeuggeschwindigkeit 



Betatigung des Richtungsanzeigers oder des Gaspedals 50 zu verringern, wobei fur den Fahrer ein Alarmsignal 
durchgefuhrt werden. Wenn die Antwort J A ist, geht der erzeugt wird. AuBerdem wird die Bestimmung der Nahe 
Ablauf zu Schritt 118. wo die automatische Bremse 19 des Abstands zum vorausfahrenden Fahrzeug in Hin- 
gelost wird und geht dann zuriick zu Schritt 101. Wenn blick auf eine normale Fahrtechnik des Fahrers durch- 
zusatzlich plotzhch eine ZusammenstoBvermeidungs* gefuhrt. Daher ist die Bestimmung der Nahe des Ab- 
maBnahme uber einen bestimmten Grad durchgefuhrt 55 stands abhSngig von der Fahrtechnik oder dem Fahrzu- 
wird, kann die automatische Bremsung beibehalten wer- stand des Fahrzeugs. um eine fiir den Fahrer angenehme 
den, um das Auftreten weiterer Gefahr zu vermeiden. Bremsung durchzufuhren. Wenn der Fahrer auBerdem 
Wenn die Antwort bei Schritt 120 NEIN ist. wird ge- vorsichtig fahri oder den vorausfahrenden Verkehr bc- 
schlossen. daB der Fahrer nicht wahrnimmt. daB das obachtet, wird die automatische Bremse nicht betatigt. 
Fahrzeug nahe auf das vorausfahrende Fahrzeug auf- eo um dem Fahrer eine komfortable. unaufdringliche Fahr- 

hilfe zu geben, 

Kg- 3 zeigt das FIuBdiagramm oder den Ablauf logi- 
scher Schritte.die von einem alternativen, erfindungsge- 
maBen System durchgefuhrt werden. In dem FluBdia- 
zum Beispiel der Fahrer wahrend des Fahrens zur Seite es gramm beziehen sich dieselben Bezugszeichen wie in 
schaut, geht der Ablauf zu Schritt 121. wo die Alarmvor- Fig. 2 auf dieselben Schritie. Die Beschreibung dieser 
richtung 23 betatigt wird. um den Fahrer zu informieren, Schritte wird hier nicht wieder im Detail wiederholt 
daB das Fahrzeug gefahrlich nahe auf das vorausfahren- In diesem System wird. anstatt den Anhalteweg U 



fahrt, und der Ablauf geht zu Schritt 126, wo die auto 
matische Bremsung der Bremse 19 aufrechterhahen 
wird. 

Wenn die Antwort in Schritt 119 NEIN ist. wenn also 
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unter Verwendung der Proportionalitatskonsianten A 
und B zu speichern. etne minimale Distanz Lmin zum 
vorausfahrenden Fahrzeug beziiglich der Fahrzeugge- 
schwindigkeii V wahrend des Bremsens in einem zwei- 
dimensionalen Feld, das a!s Anhalteweg eingerichtet 
wird, gespeichert. Zusatzlich werden individuelle Cha- 
rakieristiken einer Mehrzahl von Fahrern, die miltels 
eines Auswahlschalters 16 ausgewahit werden konnen, 
wenn der Fahrer in das Fahrzeug steigt in einem Spei- 
cher gespeichert. 

Nach Start des Programms in Schriti 200 geht der 
Ablauf zu Schritt 227. wo die Fahrcharakteristik des 
Fahrers [n] in Abhangigkeit von der Einsteflung des 
Schalters 16 bereitgestellt wird. Der Ablauf geht dann 
zu Schritt 228, wo die im Speicher gespeicherte Grenz- 
zeit Tio fur den Fahrer n mit einem festen Wert groBer 
ats 1 (z. B. M) multipliziert wird und im Speicher als 
neue Grenzzeit Tio[n] gespeichert wird. Diese Opera- 
tion wird immer unter Verwendung eines Minimums der 
Grenzzeit Tio[n] wahrend des Fahrens als Alarmwert 
durchgefuhrt. urn die Verwendung des vorhergehenden 
Minimumwertes zu verhindern. Das wird getan, da die 
Grenzzeit fur den Alarm um ein Zeitintervall langer als 
der vorhergehende Wert eingestellt werden muQ, wenn 
die augenblickliche Fahrreaktion des Fahrers [n] schwa- 
cher als zuvor ist. Aus diesem Grand wird zu Fahrbe- 
ginn eine relativ langere Grenzzeit als der vorhergehen- 
de Wert eingestellt. um eine fur die augenblickliche 
Fahrfahigkeit des Fahrers geeignete. neue Grenzzeit 
berett zu stellen. 

Der Ablauf geht dann zu Schritt 229, wo bestimmt 
wird, ob der Scheibenwischer betrieben wird oder nicht. 
Wenn die Antwort JA ist, was einen nassen Fahrbahnzu- 
stand anzeigt, geht der Ablauf zu Schritt 230, wo ein 
eingestellter Wert Lwmin(V)[n] fur den Abstand zum 
vorausfahrenden Fahrzeug ausgelesen wird und mit ei- 
nem festen Wert groBer als 1 (zum Beispiel 1,1) multipli- 
ziert wird und als neuer Wert Lwmin(VXn] eingestellt 
wird. Wenn die Antwort NEIN ist, was einen trockenen 
Fahrbahnzustand bedeutet, geht der Ablauf zu Schritt 
231, wo ein eingestellter Abstandswert Ldmin(V)[n] aus- 
gelesen wird und mit einem festen Wert groBer als 1 
(zum Beispiel 1,1) multipliziert wird, um als neuer Wert 
Ldmin(V)[n] eingestellt zu werden. 

Der Ablauf geht iiber Schritt 101 zu Schriti 232, wo 
der Abstand L(V) zum vorausfahrenden Fahrzeug fest- 
gestellt wird, um die Grenzzeit Ti zu bestimmen. In 
Schritt 233 wird nach Durchfuhren von Schritt 103 ein 
Minimum der Grenzzeit T| als Tio[n] eingestellt. Wenn 
es regnet, wird in Schritt 234 nach Schritt 105 festge- 
stellt, ob der in Schritt 232 zum vorausfahrenden Fahr- 
zeug festgestellte Abstand L(V) kleiner ist als der in 
Schritt 230 bestimmte, eingestellte Abstand 
Lwmin(V)[n] zum vorausfahrenden Fahrzeug. Wenn die 
Antwort JA ist, geht der Ablauf zu Schritt 235, wo der 
Wert LWmin(V)[n] auf das Minimum des Werts L(V) 
eingestellt wird. Wenn in Schritt 105 festgestellt wird. 
daB es nicht regnet. geht der Ablauf zu Schritt 236. wo 
festgestellt wird. ob der Abstand L(V) zum vorausfah* 
renden Fahrzeug. wie er in Schritt 232 festgestellt wird. 
kleiner ist als der in Schritt 231 bestimmte. eingestellte 
Abstandswert Ldmin(VXn] oder nicht Wenn die Ant- 
wort J A ist, geht der Ablauf zu Schritt 237, wo der Wert 
Ldmin(V)[n] auf den Wert L(V) eingestellt wird. Wenn 
bei Schritt NEIN geantwortet wird, geht der Ablauf 
uber die Schritte 1 10, 238 und 1 12 zu Schritt 239 oder 
240, wo die eingestellten Abstandswerte Lwmin(VXn] 
und Ldmin(V)[n] zum vorausfahrenden Fahrzeug Je- 



wells als Anhaltewege Lo fur den Fall, daB der Fahrer 
nicht das Bremspedal tritt. gespeichert werden. 

Wenn anschlieBend in Schritt 116 ein Abstand L zum 
vorausfahrenden Fahrzeug festgestellt wird, der kiirzer 
5 ist als der Anhalteweg Lo, nachdem in Schritt 1 19 festge- 
stellt wurde, daB die automatische Bremse nicht betatigl 
wird, geht der Ablauf zu Schritt 121. wo Alarm gegeben 
wird, um den Fahrer zu informieren, daB das Fahrzeug 
sehr nahe dem vorausfahrenden Fahrzeug auffahrt. 

10 Wenn zusatzlich festgestellt wird, daB die Grenzzeit Ti 
wahrend des Fahrens kurzer ist als der in Schritt 238 
eingestellte Wert Tio[n] der Grenzzeit, wird in Schritt 
121 dem Fahrer Alarm gegeben. 
Also hangt obiges System noch mehr von den Fahrei- 

15 genschaften der Fahrer ab als das System von Fig. 2, 
Das automatische Bremsen wird entsprechend den 
Fahrfahigkeiten der jeweiligen Fahrer ausgelost. 

Die Bedienung des Auswahlschalters 16 zur Auswahl 
der Steuerungsparameter fur den jeweiligen Fahrer 

20 kann durch Anderung der Sitzstellung durchgefuhrt 
werden. Altemativ kann sie mit IC-Karten (Identifizie- 
rungskarten) zur Identifikation des Fahrers durchge- 
fuhrt werden. 

In Fig* 4 zeigt ein drittes Ausfiihrungsbeispiet des au- 
25 tomatischen Bremssystems. in diesem System werden 
der Anhalteweg Lo als eingestellter Abstandswert zum 
vorausfahrenden Fahrzeug zum Auslbsen der Bremse 
19 und ein eingestellter Wert fur den Abstand zum vor- 
ausfahrenden Fahrzeug zum Auslosen des Alarms 23. 
30 unabhangig voneinander bestimmt Das FluBdiagramm 
in Fig, 4 ist identisch mit dem in Fig. 2 zu dem der 
Schritt 301 hinzugefugt und von dem die Schritte 122 
und 125 weggelassen wurden. Das FluBdiagramm wird 
hier nicht im Detail beschrieben. 
35 In dem System entsprechend dem FluBdiagramm 
wird der eingestellte Wert Lw fur den Abstand zum 
vorausfahrenden Fahrzeug durch Multiplikation einer 
Konstanten K entsprechend einer Beziehung Lw>Lo 
erzeugt. 

40 Durch eine Steuerung entsprechend dem FluBdia- 
gramm kann ein Alarm fruh gegeben werden, um dem 
Fahrer genugend Zeit zum Reagieren zur Vermeidung 
einer Gefahr zu geben. 

In Fig. 5 ist ein FluBdiagramm eines vierten Ausfiih- 

45 rungsbeispiels gezeigt. Ein System nach diesem Ausfuh- 
rungsbeispiel wird betrieben. um das Reduktionsver- 
haltnis a der durch die automatische Bremsung 19 ver- 
ursachten Fahrzeuggeschwindigkeit in einem vorgege- 
benen Bereich von ai bis a2 zu halten. Dieses Flufidia- 

50 gramm ist dasselbe wie in Fig. 3, zu dem die Schritte 302 
bis 305 hinzugefugt sind. 

In Schritt 302 wird bestimmt, ob das Reduktionsver- 
haltnis a grofler ist als der vorgegebene Wert ai. Wenn 
die Antwort JA ist. geht der Ablauf zu Schritt 303, wo 

55 der zur auiomatischen Bremse 19 gefuhrte Hydraulik- 
druck verringert wird, um die Bremskraft zu verringern. 
Wenn jedoch die Antwort NEIN ist. was bedeutet. daB 
in Schritt 304 das Reduktions verbal tnis a kleiner ist als 
der vorgegebene Wert a2, geht der Ablauf zu Schritt 

60 305. wo der Hydraulikdruck verstarkt wird, um die 
Bremskraft zu erhohen. 

Mit dieser Steuerung erzeugt das System keine Unbe- 
quemlichkeit fur den Fahrer, selbst wenn eine schnelle 
Verringerung der Fahrzeuggeschwindigkeit durch eine 

65 plotzliche BetStigung der automattschen Bremse 19 ver- 
ursacht wird. AuBerdem kann ein Bereich fur das Ver- 
haltnis der Geschwindigkeitsverringerung zum Zeit- 
punkt eines Aufpralts auf ein vorausfahrendes Fahrzeug 
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bestimmt werden, um den AufprallstoO zu minimieren. 

In Fig, 6 ist ein funftes Ausfuhrungsbeispiel eines 
Steuerungsprogramms fur das automaiische Bremssy- 
stems gezeigt. Das Steuerungsprogramm ist geeignet, 
die aulomatische Bremse 19 zu einer Noibremsung aus- 5 
zulosen, wenn alle Sicherheitsgurte angelegt sind, wobei 
jedoch das Verhaltnis der Geschwindigkeitsverringe- 
rung ahnlich der in Rg. 5 gezeigien Steuerung kontrol- 
liert wird. wenn ein Sicherheitsgurt nicht angelegt ist 
(siehe Schritte 306, 307, 302, 303, 304 und 305). 10 

Wahrend in den obigen Ausfiihrungsbeispielen der 
Wischerscnsor 7 verwendet wird, um den StraQenzu- 
stand festzustellen, kann eine Kombination des Wi- 
schersensors mit einem AuBentemperatursensor ver- 
wendet werden. um Schneefall festzustellen und schon 15 
bei einem sicheren. weiten Abstand zum vorausfahren- 
den Fahrzeug zur zusatzlichen Sicherheit Alarm zu ge- 
ben. AuBerdem kann ein Ultraschallsensor zum Fest- 
stellen einer SchoiterstraBe verwendet werden, um 
schon bei einem sicheren, weiten Abstand zu vorausfah- 20 
renden Fahrzeug Alarm zu geben. 

Patentanspriiche 

1. Bremssystem fur ein Fahrzeug. dadurch gekenn- 25 
zeichnet, daB es umfaBt: 

eine erste Vorrichtung (5) zum Feststellen der 
Fahrzeuggeschwindigkeit, um ein diese anzeigen- 
des Signal bereitzustellen; 

eine zweite Vorrichtung (3) zum Feststellen des 30 
Abstands zwischen dem Fahrzeug und dem voraus- 
fahrenden Fahrzeug, um ein diesen anzeigendes Si- 
gnal bereitzustellen; 

eine dritte Vorrichtung zum Feststellen der Rela- 
tivgeschwindigkeit zum vorausfahrenden Fahr- 35 
zeug, um ein diese anzeigendes Signal bereitzustel- 
len; 

eine vierte Vorrichtung, um eine Grenzzeit bis zum 
Aufprall auf das vorausfahrende Fahrzeug auf der 
Basis der von der dritten Vorrichtung bestimmten 40 
Relativgeschwindigkeit und dem durch die zweite 
Vorrichtung bestimmten Abstand zum vorausfah- 
renden Fahrzeug zu bestimmen und ein diese an- 
zeigendes Signal bereitzustellen; und 
eine sechste Vorrichtung. die von einem die Grenz- 45 
zeit der vierten Vorrichtung anzeigenden Signal 
abhangt, die kiirzer ist als eine gegebene Grenzzeit, 
zum automatischen Auslosen einer Bremsung zum 
Verringern der Fahrzeuggeschwindigkeit 

2. System nach Anspruch 1. dadurch gekennzeich- 50 
net, daB die gegebene Grenzzeit durch die Fahrei- 
genschaften des Fahrers bestimmt wird. 

3. System nach Anspruch 2, dadurch gekennzeich- 
net, daB die gegebene Grenzzeit bestimmt wird auf 
der Basis eines Minimalwertes der Grenzzeit wah- 55 
rend des Bremsens, der durch die vierte Vorrich- 
tung bestimmt wird. 

4. System nach Anspruch 2, dadurch gekennzeich- 
net. dafl die gegebene Grenzzeit auf einen Mini- 
malwert wahrend des Bremsens eingestellt wird. eo 
wenn der Minimalwert kleiner ist als ein vorgege- 
bener Wert 

5. System nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB die vierte Vorrichtung auBerdem den 
Bremsweg des Fahrzeugs auf der Basis der durch 65 
die erste Vorrichtung festgestellten Fahrzeugge- 
schwindigkeit und des durch die zweite Vorrich- 
tung festgestellten Abstands zum vorausfahrenden 




Fahrzeugs bestimmt und ein diesen anzeigendes 
Signal erzeugl. wobei diese vierte Vorrichtung au- 
Berdem den Anhalteweg des Fahrzeugs auf der Ba- 
sis des Bremswegs und einer freien Fahrdistanz, die 
von den Fahreigenschaften des Fahrers abhangt 
und wahrend der die Bremse nicht betatigi wird. 
bestimmt und ein diesen anzeigendes Signal er- 
zeugt wobei die sechste Vorrichtung auf dieses den 
Abstand zum vorausfahrenden Fahrzeug anzeigen- 
des Signal reagiert, um die Bremse (19) zu beiati- 
gen, wenn der Abstand zum vorausfahrenden Fahr- 
zeug kiirzer ist als der Anhalteweg. 

6. System nach Anspruch 5, dadurch gekennzeich- 
net, daB die sechste Vorrichtung die Bremse (19) 
betatigt, wenn die durch die vierte Vorrichtung be- 
stimmte Grenzzeit groBer ist als die vorgegebene 
Bremszeit und wenn der Abstand zum vorausfah- 
renden Fahrzeug, der durch die zweite Vorrichtung 
festgestellt wird. kiirzer ist als der Anhalteweg. 

7. System nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB es auBerdem eine Alarmvorrichtung (23) 
umfaBt, die auf ein Signal reagiert, das eine kurzere 
Grenzzeit als die vorgegebene Grenzzeit anzeigt 
um ein Aiarmsignal zu geben, um den Fahrer uber 
das nahe Auffahren auf das vorausfahrende Fahr- 
zeug zu informieren. 

8. System nach Anspruch 6, dadurch gekennzeich- 
net. daB es auBerdem eine Alarmvorrichtung (23) 
umfaBt, die auf ein Signal, das eine kurzere Grenz- 
zeit als die vorgegebene Grenzzeit anzeigt, und ein 
Signal reagiert, das einen kurzeren Abstand zum 
vorausfahrenden Fahrzeug anzeigt als der Anhalte- 
weg. um ein Aiarmsignal zu geben, um den Fahrer 
uber das nahe Auffahren auf das vorausfahrende 
Fahrzeug zu infomieren. 

9. System nach Anspruch 7, dadurch gekennzeich- 
net daB die sechste Vorrichtung die Bremse beta- 
tigt, wenn die Bremse nicht innerhalb eines vorge- 
gebenen Zeitintervalls nach Auslosen des Alarmsi- 
gnals von dem Fahrer betatigt wird. 

10. System nach Anspruch 8, dadurch gekennzeich- 
net, daB die sechste Vorrichtung die Bremse beta- 
tigt, wenn die Bremse nicht innerhalb eines vorge- 
gebenen Zeitintervalls nach Auslosen des Alarmsi- 
gnals von dem Fahrer betatigt wird 

1 1. System nach Anspruch 5. dadurch gekennzeich- 
net daB es auBerdem einen StraBenzustandssensor 
(7) umfaBt, der den Zustand der StraBenoberflSche 
feststellt, um ein einen trockenen oder nassen Stra- 
Benzustand anzeigendes Signal zu erzeugen, wobei 
die vierte Vorrichtung auf einen trockenen Stra- 
Benzustand anzeigendes Signal reagiert, um einen 
ersten Anhalteweg zu bestimmen, und auf ein einen 
nassen Straflenzustand anzeigendes Signal rea- 
giert um einen zweiten Anhalteweg zu bestimmen, 
der langer ist als der erste Anhalteweg. 

12. System nach Anspruch 11. dadurch gekenn- 
zeichnet. dafl die vierte Vorrichtung auf einen trok- 
kenen Straflenzustand anzeigendes Signal des Stra- 
Benzustandssensors reagiert um einen ersten An- 
halteweg auf der Basis des Bremswegs L| zu be- 
stimmen, der entsprechend der Relation 
L| = Ad X V2 erhalten wird, wobei V die durch die 
erste Vorrichtung bestimmte Fahrzeuggeschwin- 
digkeit und Ad eine Konstante ist und auf ein einen 
nassen StraBenzustand anzeigendes Signal des 
StraBenzustandssensors reagiert um einen zweiten 
Anhalteweg auf der Basis des Bremswegs L2 zu 



11 



DE 41 01 759 Al 



1 



besiimmen, der langer als der erste Anhalteweg ist 
und entsprechend der Relation L2 = Awx erhal- 
ten wird, wobeii V die durch die erste Vorrichtung 
besiimmte Fahrzeuggeschwindigkeit und Aw eine 
Konstante groBer als Ad ist. 5 

13. System nach Anspruch 11, dadurch gekenn- 
zeichnet, daO der StraBenzustandssensor ein Schei- 
benwischer(7) ist. 

14. System nach Anspruch 5, dadurch gekennzeich- 
net, daB es auBerdem ein Stellglied (24) fur Sicher- jo 
heitsgurie aufweisi, das einen angelegten Sitzgurt 
strafft, wenn die durch die vierte Vorrichtung be- 
stimmte Grenzzeit kurzer ist als die vorgegebene 
Grenzzeit, 

15. System nach Anspruch 6, dadurch gekennzeich- 15 
net, dafl es auBerdem ein Stellglied (24) fiir Sicher- 
heitsgurte aufweist, das einen angelegten Sitzgurt 
strafft, wenn die durch die vierte Vorrichtung be- 
stimmte Grenzzeit kurzer ist als die vorgegebene 
Grenzzeit und der durch die driiie Vorrichtung be- 20 
stimmte Abstand zum vorausfahrenden Fahrzeug 
kurzer ist als der Anhalteweg. 

16. System nach Anspruch 5, dadurch gekennzeich- 
net. daB die vierte Vorrichtung den Bremsweg L 
entsprechend der Beziehung L—AxV^ bestimmt, 25 
wobei V die durch erste Vorrichtung festgestellte 
Geschwindigkeil und A eine Konstante ist. 

17. Vorrichtung nach Anspruch 16, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Konstante A durch einen Mi- 
nimalwert bestimmt wird. der entsprechend der Be- 30 
ziehung A = L/V^ wahrend einer durch den Fahrer 
durchgefuhrten Bremsung bestimmt wird. 

18. System nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net. daB die sechste Vorrichtung auf eine Aktion 
zur Aufprallvermeidung wahrend der automati- 35 
schen Bremsung reagiert. um die automatische 
Bremsung zu losen. 

19. System nach Anspruch 18, dadurch gekenn- 
zeichnet. daB die Aktion zur Aufprallvermeidung 
eine Beschleunigung, eine Lenkaktion iiber einen 40 
vorgegebenen WinkeJ oder eine Betatigung des 
Richtungsanzeigers ist 

20. System nach Anspruch 1. dadurch gekennzeich- 
net, daB die vierte Vorrichtung die Grenzzeit auf 
der Basis eines Minimalwerts bestimmt, der durch 45 
die Beziehung T«L/(V — Vf) erhalten wird, wobei 

L der Abstand zum vorausfahrenden Fahrzeug und 
(V — Vf) die durch die dritte Vorrichtung wahrend 
der Bremsbetatigung festgestellte Relativge- 
schwindigkeit ist. 5q 

21. System nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB die vierte Vorrichtung auBerdem den An- 
halteweg des Fahrzeugs auf der Basis eines Mini- 
malwerts des durch die zweite Vorrichtung festge- 
stellten Abstands zwischen dem Fahrzeug und dem 55 
vorausfahrenden Fahrzeug bezuglich der durch die 
erste Vorrichtung wahrend einer Bremsung festge- 
siellten Fahrzeuggeschwindigkeit bestimmt, wobei 
die sechste Vorrichtung auf einen durch die zweite 
Vorrichtung festgestellten Abstand zum vorausfah- eo 
renden Fahrzeug reagiert. der kurzer ist als der 
Anhalteweg, um die Bremse zu betatigen. 

22. System nach Anspruch 21, dadurch gekenn- 
zeichnei, daB die vierte Vorrichtung einen Speicher 
umfaBt. der die Minimalwerte des durch die zweite 65 
Vorrichtung bestimmten Abstands zwischen dem 
Fahrzeug und dem vorausfahrenden Fahrzeug be- 
zuglich der durch die erste Vorrichtung wahrend 



einer Bremsung festgestellten Geschwindigkeil 
speichert. um den Anhalteweg bezuglich der Fahr- 
zeuggeschwindigkeit zu bestimmen. 

23. System nach Anspruch 22, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die vierte Vorrichtung einen Minimal- 
wert fur die Grenzzeit wahrend einer Bremsung 
bestimmt, der als vorgegebene Grenzzeit einge- 
stellt wird. 

24. System nach Anspruch 23. dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die vierte Vorrichtung einen Speicher 
umfaBt. der die Minimalwerte fiir die Grenzzeiten 
als vorgegebene Grenzzeiten, die mit einzelnen 
Fahrern verbunden sind. speichert, wobei das Sy- 
stem auBerdem einen Schalter (16) umfaBt. der die 
vorgegebene Grenzzeit fiir einen einzelnen Fahrer 
auswahlen kann. 

25. System nach Anspruch 24, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die durch den Schalter ausgewahlte. 
vorgegebene Grenzzeit mit einem Wert groBer als 
1,0 multipliziert wird und als neue. vorgegebene 
Grenzzeit eingegeben wird. 

26. System nach Anspruch 22, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB Minimalwerte der Abstande zwi- 
schen dem Fahrzeug und dem vorausfahrenden 
Fahrzeug im Speicher als Anhaltewege gespeichert 
warden, die mit einzelnen Fahrern verbunden sind, 
wobei das System auBerdem einen Schalter (16) 
umfaBt. der den Minimalwert fiir einen einzelnen 
Fahrer als Anhalteweg auswahlen kann. 

27. System nach Anspruch 26. dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der durch den Schalter ausgewahlte 
Anhalteweg mit einem Wert groBer als 1,0 multipli- 
ziert wird und als neuer Anhalteweg eingegeben 
wird, 

28. System nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB das System auBerdem eine Alarmvorrich- 
tung (23) umfaBt. die ausgelost wird, wenn das 
Fahrzeug auf das vorausfahrende Fahrzeug auf ei- 
nen Abstand auffahrt. der durch Muttiplikation des 
Anhalteswegs mit einer vorgegebenen Konstanten 
erhalten wird. 

29. System nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB die sechste Vorrichtung die Bremsung mit 
einem vorgegebenen Verringerungsverhaltnis fiir 
die Geschwindigkeit bezuglich der durch die erste 
Vorrichtung festgestellten Fahrzeuggeschwindig- 
keit steuert. 

30. System nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net. daB es auBerdem einen Anschnallsensor (15) 
umfaBt, der feststellt, ob alle Fahrzeuginsassen an- 
geschnallt sind oder nicht. und ein dieses anzeigen- 
des Signal erzeugi, wobei die sechste Vorrichtung 
auf das von dem Anschnallsensor erzeugte Signal 
reagiert, um die Bremse mit einem vorgegebenen 
Verringerungsverhaltnis zu betatigen. wenn der 
Gurt eines Fahrzeuginsassen nicht angelegt ist. 

31. Bremssystem fur ein Fahrzeug, dadurch gekenn- 
zeichnet,daB es umfaBt: 

eine erste Vorrichtung (5) zum Feststellen der 
Fahrzeuggeschwindigkeit. um ein diese anzeigen- 
des Signal bereitzustellen; 

eine zweite Vorrichtung (3) zum Feststellen des 
Abstandes zwischen dem Fahrzeug und dem vor- 
ausfahrenden Fahrzeug. um ein diesen anzeigendes 
Signal bereitzustellen; 

eine dritte Vorrichtung zum Feststellen der Rela- 
tivgeschwindigkeit zum vorausfahrenden Fahr- 
zeug, um ein diese anzeigendes Signal bereitzustel- 
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len; 

einer vierte Vorrichtung, um die Grenzzeit bis zum 
Aufprall auf das vorausfahrende Fahrzeug auf der 
Basis der von der dritten Vorrichtung bestimmten 
Relaiivgeschwindigkeit und dem durch die zweite 5 
Vorrichtung bestimmten Abstand zum vorausfah- 
renden Fahrzeug zu besiimmen und ein dlese an- 
zeigenden Signal bereitzustellen; 
eine sechste Vorrichtung mit einem Speicher zum 
Speichern eines Minimalwerts fur die Grenzzeit 10 
wahrend einer durch den Fahrer ausgeldsten Brem- 
sung, die durch die vierte Vorrichtung bestimmt 
wird;und 

eine siebte Vorrichtung. die von einem die Grenz- 
zeit der vierten Vorrichtung anzeigenden Signal 15 
abhangt die kurzer ist als der im Speicher der 
sechsten Vorrichtung gespeicherte Minimalwert 
der Grenzzeit, zum automatischen Ausldsen einer 
Bremsung zum Verringern der Fahrzeuggeschwin- 
digkeit. 20 
32. System nach Anspruch 31, dadurch gekenn- 
zeichnet, daO der Speicher der sechsten Vorrich- 
tung eine vorgegebene Grenzzeit speichert, wenn 
der Minimalwert der durch die vierte Vorrichtung 
bestimmten Grenzzeit groBer ist als die vorgegebe- 25 
ne Grenzzeit, wobei die siebte Vorrichtung auf ein 
die Grenzzeit der vierten Vorrichtung, die kurzer 
ist als die vorgegebene Grenzzeit, anzeigendes Si- 
gnal reagiert, um automatisch die Bremse zu betati- 
gen. 30 
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